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ABSTRAK 
 
 Secara umum robot dapat didefinisikan sebagai sebuah piranti mekanik 
yang mampu melakukan pekerjaan manusia atau berperilaku seperti manusia. Salah 
satu pekerjaan manusia yang dapat dilakukan oleh robot adalah kegiatan pemadaman 
kebakaran. Robot Pemadam Api dirancang untuk mencari dan memadamkan api lilin. 
Untuk itu robot dilengkapi dengan kamera CMU CAM 3, Motor DC, Kipas angin, 
dan mikrokontroler ATMEL 89S51.  
 Kamera CMU CAM 3 berguna untuk mendeteksi keberadaan api lilin. 
Motor DC untuk menggerakkan roda robot agar robot mampu bergerak. Kipas angin 
berfungsi  untuk memadamkan api lilin. Dan mikrokontroler sebagai otak robot yang 
mengatur semua komponen-komponen robot agar berjalan sesuai yang diharapkan. 
Pada saat robot dinyalakan, robot akan mencari keberadaan api lilin.  
 Setelah robot menemukan api lilin, robot akan bergerak lurus menuju api 
lilin dan setelah sampai pada sumber api lilin maka kipas angin akan menyala setelah 
pada jarak yang telah ditentukan untuk memadamkan api tersebut. Robot akan 
kembali mencari sumber titik api yang lain, sehingga robot pemadam api ini dapat 
mendeteksi api lebih dari satu lilin saja. 
 Dengan adanya Tugas Akhir ini, diharapkan adanya kemajuan Yaitu 
Memicu mahasiswa lainnya untuk membuat robot pemadam api yang lebih canggih 
dari robot yang dibuat oleh penulis. Dan juga dapat mengikuti kompetisi lomba robot 
di Indonesia ( KRCI ). 
 
 
 
Kata Kunci: Robot pemadam api 
1 
 
BAB I 
PENDAHULUAN  
 
1.1 Latar Belakang  
 
Teknologi adalah cara untuk mendapatkan suatu kualitas yang lebih baik, 
lebih mudah,  lebih murah, lebih cepat dan lebih menyenangkan. Salah satu 
teknologi berkembang pesat pada saat ini adalah teknologi di bidang kerobotan. 
Robot berguna untuk membantu manusia dalam melakukan pekerjaan tertentu, 
misalnya melakukan pekerjaan yang memerlukan ketelitian tingkat tinggi, 
beresiko tinggi, membosankan atau pekerjaan yang memerlukan tenaga besar. 
Secara umum robot dapat di definisikan sebagai sebuah piranti mekanik yang 
mampu melakukan pekerjaan  manusia atau berperilaku seperti manusia.  
  Salah satu pekerjaan manusia yang dapat di lakukan robot adalah kegiatan 
pemadaman kebakaran. Jenis pekerjaan ini membutuhkan reaksi cepat karena 
kebakaran dapat dihindari apabila api sapat dipadamkan ketika belum menyebar. 
Ketika api telah menyebar pekerjaan pemadaman kebakaran akan menjadi 
pekerjaan yang sulit dan beresiko tinggi. Masalah kebakaran dapat dikurangi 
apabila sumber api dapat ditemukan dan dimatikan dalam waktu singkat.  
Dengan latar belakang tersebut maka penulis membuat 
“PERANCANGAN ROBOT PEMADAM API DENGAN CMU CAM 3 
BERBASIS MIKROKONTROLER ATMEL 89S51”. Dalam perancangan ini, 
api yang akan dipadamkan adalah api lilin. 
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1.2. Rumusan Masalah 
Robot bertugas untuk mencari dan memadamkan api lilin. Agar dapat 
melakukan tugas tersebut maka robot harus mampu mendeteksi keberadaan api 
lilin yang terdapat disekitarnya. Robot akan  mendekati dan memadamkan api lilin 
itu.  
 Pembuatan robot pemadam api meliputi perancangan perangkat keras dan 
perangkat lunak. Perangkat keras robot dirancang agar mikrokontroler dapat 
menerima masukan dari kamera kemudian memutuskan pergerakan motor dc  
melalui H-bridge dan transistor hingga fungsi robot untuk memadamkan api lilin 
yang terdapat disekitarnya tercapai. Untuk mendeteksi keberadaan api lilin 
digunakan CMU CAM 3. Robot menggunakan satu buah motor dc sebagai 
penggerak roda dan sebuah motor dynamo untuk menggerakkan kipas angin yang 
akan memadamkan api lilin. Sebagai pengendali robot akan digunakan 
mikrokontroler ATMEL 89S51. 
 Sedangkan perangkat lunak yang ditulis agar mikrokontroler ATMEL 
89S51 dapat mengontrol proses pendeteksian keberadaan api lilin dan 
mengendalikan ketiga motor dc sehingga robot dapat melakukan tugas mencari 
dan memadamkan api lilin dengan baik. 
 
1.3. Batasan Masalah 
 Agar perancangan yang dibahas dalam tugas akhir ini tidak terlalu luas 
dan menyimpang dari topik yang telah ditentukan, maka penulis perlu membatasi 
permasalahan sebagai berikut : 
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A. Pembahasan tentang mikrokontroler ATMEL 89S51 hanya sebatas yang 
berkaitan dengan perancangan ini. 
B. Pembahasan mengenai komponen pendukung yang meliputi: CMU CAM 
3 (sensor api). Motor dc, motor driver, dan komponen-komponen lainya 
hanya sebatas teori umum dan yang berkaitan dengan perangcangan robot 
pemadam api. 
C. Api yang digunakan adalah api lilin. 
D. Pembahasan cara kerja robot hanya sebatas menurut kebutuhan yang 
meliputi analisis rangkaian tiap-tiap blok baik secara perangkat keras 
maupun perangkat lunak. 
 
1.4. Tujuan 
Tujuan penulisan tugas akhir ini adalah sebagai berikut : 
A. Untuk merancang robot berbasis mikrokontroler ATMEL 89S51 
yang dapat mencari dan memadamkan api lilin yang berada 
disekitarnya. 
B. Robot mampu berjalan sesuai harapan yang diinginkan dan 
berhasil memadamkan api lilin yang berada disekitarnya. 
C. Memicu mahasiswa lainnya untuk membuat robot pemadam api 
yang lebih canggih dari robot yang dibuat oleh penulis. 
D. Supaya dapat memicu mahasiswa lainya untuk dapat mengikuti 
KRCI ( Kontes Robot Cerdas Indonesia ). 
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1.5. Manfaat 
Adapun manfaat dari penelitian pembuatan robot pemadam api ini yaitu : 
A. Memperkaya pengetahuan penulis dan pembaca tentang robot 
pemadam api beserta komponen-komponen pendukung yang 
digunakan.. 
B. Memahami cara kerja sensor yang digunakan. 
C. Sebagai pengembangan prototype robot pemadam kebakaran 
 
1.6. Metodologi Perancangan 
Metode perangcangan yang digunakan adalah sebagai berikut : 
A. Studi literatur dan diskusi. 
Pada tahap pertama perangcangan ini penulis akan mempelajari 
literatur yang berhubungan dengan perancangan robot pemadam 
api, mikrokontroler ATMEL 89S51 dan komponen pendukung 
yang digunakan. Penulis juga berdiskusi dengan dosen dan teman 
untuk memperkaya wawasan penulis mengenai perancangan robot 
pemadam api. 
B. Perancangan perangkat keras. 
Rangkaian yang akan dirancang meliputi rangkaian minimum 
mikrokontroler, rangkaian pengendali sensor dan rangkaian 
pengendali motor. 
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C. Perancangan perangkat lunak 
Setelah semua perangkat keras dan perangkat lunak selesai dirakit 
maka akan dilakukan perangcangan perangkat lunak yang terdiri 
dari diagram alir dan listing program. 
D. Pengujian robot  
Setelah perangkat keras dan perangkat lunak selesai dibuat, maka 
tahap berikutnya adalah pengujian robot. Jika hasil pengujian tidak 
sesuai dengan yang diharapkan, akan dilakukan perbaikan hingga 
tujuan tercapai. 
 
1.7. Sistematika Penulisan 
 Untuk mempermudah penulisan tugas akhir ini, dapat dibuat suatu 
sistematika penulisan yang terdiri dari : 
 
BAB I  PENDAHULUAN 
Pada bab ini diuraikan secara ringkas pembahasan tentang 
latar belakang, rumusan masalah, batasan masalah, tujuan 
dan manfaat, metodologi  perancangan, dan sistematika 
penulisan. 
 
BAB II TINJAUAN PUSTAKA 
Pada bab ini akan membahas dasar-dasar teori dari 
mikrokontroler ATMEL 89S51 dan komponen-komponen 
pendukung lainnya. 
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BAB III PERANCANGAN ROBOT 
Pada bab ini membahas tentang perancangan perangkat 
keras dan perancangan perangkat lunak prototype robot 
pemadam api. 
 
BAB IV IMPLEMENTASI PERANCANGAN 
Pada bab ini membahas mengenai implementasi 
perancangan perangkat keras  maupun perangkat lunak 
yang telah dirancang. 
 
BAB V PENGUJIAN DAN ANALISA ROBOT 
Bab ini membahas tentang pengujian driver motor, sensor 
api, pengujian prototype robot, dan analisa prototype robot. 
 
BAB VI KESIMPULAN DAN SARAN  
Bab ini membahas tentang kesimpulan dan saran yang 
bermanfaat bagi perbaikan dan pengembangan prototype 
robot pemadam api. 
  
  
  
